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penelitian ini. Melalui penelitian pengembangan ini telah dihasilkan sebuah simulator yang 
dapat digunakan sebagai perangkat praktik sistem kendali motor induksi berkinerja tinggi yang 
layak, fleksibel dan efisien.   
 Pada kesempatan ini, peneliti mengucapkan terimakasih atas bantuan yang telah 
diberikan, kepada: (1) Rektor Universitas Ahmad Dahlan (UAD) yang telah menyediakan dana 
penelitian; (2) Kepala Lembaga Penelitian dan Pengembangan UAD atas rekomendasi yang 
diberikan; (3) bapak Sunardi, Ph. D. dan bapak Riky Dwi Puriyanto, S.T., M.Eng. atas 
kesediannya melakukan evaluasi formatif alpha test terhadap produk penelitian; (4) para 
mahasiswa program studi Teknik Elektro UAD semester akhir yang telah bersedia menjadi 
subjek penelitian ini. Semoga Allah Swt memberikan imbalan pahala yang berlipat ganda 
terhadap bantuan yang telah diberikan. 
 Sekalipun telah diupayakan secara maksimal agar menjadi karya yang baik, namun 
disadari sepenuhnya bahwa penelitian ini masih mengandung  kekurangan, untuk itu saran dari 
semua pihak sangat dinanti kedatangannya. Akhirnya peneliti berharap semoga  hasil 
penelitian ini dapat digunakan sebagai bahan pertimbangan dalam usaha-usaha peningkatan 
kualitas pendidikan teknik di Indonesia.   
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PENGEMBANGAN SISTEM KENDALI  MOTOR INDUKSI  BERKINERJA TINGGI 
MENGGUNAKAN UNIT SOFT-STARTER DAN STALL DETECTOR 





 Kegiatan praktik menggunakan peralatan real di lingkungan program studi Teknik 
Elektro khususnya materi Pengendalian Mesin Listrik atau Sistem Proteksi memerlukan 
alokasi ruang dan biaya yang besar. Penelitian ini ditujukan untuk menghasilkan produk berupa 
simulator sistem kendali motor induksi berkinerja tinggi berbasis SIMULINK yang layak 
digunakan sebagai perangkat praktik yang efisien, fleksibel dan aman.  Melalui penelitian ini 
ingin diperoleh pula informasi tentang kelayakan produk dalam pandangan para ahli dan 
persepsi calon pengguna. 
 Model pengembangan yang digunakan adalah model konseptual dengan prosedur 
ADDIE (analisys, design, develop, implementation, evaluation). Kinerja produk yang 
dikembangkan diuji melalui tahap evaluasi formatif on going yang meliputi uji kinerja unit 
soft-starter dan uji unit stall detector. Kelayakan produk diuji melalui evaluasi formatif alpha 
test oleh ahli pembelajaran, ahli materi dan ahli media dari program studi Teknik Elektro, 
meliputi aspek instruksional, tampilan produk dan isi. Sedangkan uji penggunaan dilakukan 
melalui evaluasi formatif beta test oleh calon pengguna mahasiswa teknik elektro semester 
akhir. Data-data untuk uji kinerja sistem dikumpulkan melalui metode eksperimen, sedangkan 
pandangan para ahli dan pendapat calon pengguna digali dengan menggunakan instrumen 
angket tertutup yang dilengkapi ruang untuk memberikan saran-saran perbaikan produk. 
Analisis data untuk uji kinerja produk dilakukan dengan membandingkan hasil simulasi 
dengan hasil penelitian terdahulu yang sudah diyakini kebenarannya. Kelayakan produk dan 
persepsi pengguna dianalisis menggunakan metode persentase dengan kriteria: produk 
dianggap layak oleh para ahli dan diterima oleh pengguna jika persentase persepsi positifnya 
lebih besar dari 80%. 
 Hasil penelitian menunjukkan bahwa sistem kendali yang terkandung dalam produk 
yang dikembangkan memiliki kinerja yang tinggi, ditunjukkan oleh kemampuannya dalam:    
(1) mereduksi secara signifikan lonjakan arus dan torsi starting yang dibangkitkan motor 
selama start-up; dan (2) mematikan secara otomatis catu daya ketika motor dalam keadaan 
stall.   Produk layak digunakan sebagai perangkat pembelajaran praktik Sistem Kendali Motor 
Induksi Berkinerja Tinggi. Para ahli memberikan persepsi yang positif terhadap produk 
pembelajaran ini dengan skor 87,7%  untuk aspek instruksional, 86,5% untuk aspek tampilan 
produk dan 97,1% untuk aspek isi. Calon pengguna memberi tanggapan yang positif terhadap 
produk penelitian ini yang ditunjukkan oleh skor rata-rata persepsi sebesar 85,7%. Produk ini 
dipersepsikan oleh calon pengguna memiliki karakteristik mudah dioperasikan, menarik, 
membangkitkan motivasi, menciptakan lingkungan belajar mandiri dan kolaboratif serta 
bermanfaat meningkatkan pemahaman terhadap materi sistem kendali motor berkinerja tinggi. 
 
 







DEVELOPING A HIGH-PERFORMANCE CONTROL SYSTEM USING SOFT 
STARTER AND STALL DETECTOR UNIT FOR THE INDUCTION MOTOR  






 Practical work activities in the electrical engineering laboratory using the real 
equipment are costly and inefficient in space of the room. This study is aimed to produce a 
simulator of the high-performance control system for the induction motor based on 
SIMULINK that is used validly, efficiently, flexibly and safely as a tool for practical work of 
the electrical machinery control and also protection system courses. This research will also 
obtain the product feasibility by experts and the product perception by users. 
 This development uses a conceptual model with the ADDIE procedure i.e. analysis, 
design, develop, implementation, and evaluation. Product performance is tested through 
formative on-going evaluation. To ensure the system is running well, a soft-starter unit 
performance test and stall detector unit test are performed. Product feasibility is tested through 
an alpha test by experts of learning, content, and media, in three aspects of instructional, 
product display and content. Meanwhile, the test of product use is done through a beta test by 
prospective users of electrical engineering students. The data of the system performance test is 
collected through experimental method, meanwhile, the perception of experts and prospective 
users are collected using the closed questionnaire. Data analysis of product performance test is 
done by comparing the simulation result to previous research result. Product feasibility and 
user perceptions are analyzed using percentage method with criteria: the product is considered 
feasible by the experts and accepted by the users if the percentage of positive perception is 
greater than 80%. 
 The research found that the control system contained in the developed product has a 
high performance, indicated by its ability to: (1) significantly reduce the starting current and 
torque generated by the motor during start-up; and (2) automatically turn off the power supply 
when the motor is in a stall state. The product is feasible to be used as a tool of the practical 
work in a high-performance induction motor control system. The experts give a positive 
perception on this learning product with score 87.7% for instructional aspect, 86.5% for 
product display aspect and 97.1% for content aspect. Prospective users gave a positive response 
to the product of this study, indicated by the average score of perception of 85.7%. This product 
is perceived by the prospective users to have the characteristics of easy to operate, interesting, 
generating motivation, creating an independent and collaborative learning environment and 
used to improve understanding of high-performance motor control system material. 
  
Keywords: high-performance control system, induction motor, based on SIMULINK, soft-
starter, stall detector 
 
 
 
